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Ringkasan 
 
Pada jaman sekarang ini teknologi robotika yang digunakan pada beberapa 
aplikasi prototype robot kabel yaitu sebagai aplikasi kamera digital, atau sebagai 
pengecatan atap kendaraan. Untuk memenuhi efisiensi suatu pekerjaan industri 
diera modern yang mampu memenuhi kebutuhan manusia menciptakan produk 
berkualitas. 
Penelitian ini bertujuan membuat prototype robot kabel yang mampu 
bergerak 4 aksis 1,2,3,4 secara otomatis dan untuk mencapai target dengan 
pembebanan sebesar 3 kg. Metode dalam pembuatan mesin prototype robot kabel 
diawali dengan proses perncanaan, pembuatan dan pengujian pengunaan mesin. 
Tahap pembuatan mencakup pekerjaan : Gambar kerja, pemotongan bahan sesuai 
gambar, pembubutan, pengelasan, perakitan serta pengujian untuk kerja mesin dan 
mengetahui hasil pembuatan mesin.  
Hasil yang diperoleh adalah suatu teknologi prototype robot kabel yang 
mampu bergerak 4 aksis secara otomatis dan untuk mencapai kecepatan aksis 1 = 
40 rpm, aksis 2 = 40 rpm, aksis 3 = 40 rpm, aksis = 40 rpm. 
 
Kata kunci : Aksis, Otomatis, Prototype robot kabel. 
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ABSTRACT 
 
Today’s robotics technology used in some applications such as Robot Cable 
digital camera applications, And a roof painting vehicle. To meet the efficiency of 
an industrial work of the modern era which is able to meet the human needs of 
creating quality products. 
 
This research aims to make prototype of robot cable which capable of 
moving 4 axis 1,2,3,4 automatically and to achieve target load capacity of 3 kg. 
The method in making this prototype machine begins with the process of planning. 
Manufacturing and testing the use of machines. The engine-making stage includes 
drawing, cutting material according to drawing, turning, welding, assembling and 
testing for machine work. 
The result obtained is a prototype robot cable technology which capable of 
moving 4 axis automatically and to achieve speed axis 1 = 40 rpm. Axis 2 = 40 
rpm, axis 3 = 40 rpm, axis 4 = 40 rpm. 
 
Keywords : Automatically, Axis, Prototype Robot Cable. 
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